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Hybrid vehicle controller suspends operation of motor, when vehicle is 
driven in congested area and residual charge of battery is below 
specific value 
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Abstract of DE 10053430 (A1) 

The eontrolier suspends operation of the motor (M). 

when tl^ vehicle is driven in a congested area and 

residue charge in the battery (3) Is !ess than a 

specific value, and charging of the fcjattery is 

performed. 
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Prufungsantrag gem. i 44 PatG ist gesteiit 

@ Steuer/Regelsystem und Steuer/Regelverfaliren eines Hvisridfehrzeugs 

@ Es istein Steuer/Begeisystem und -verfahren offenbart, 
Welches auf ein Hybridfahrzeug angewendet wird, durch 
Welches eine tibermafJige Abnahme der Batterie-Restla- 
dung verhindert werden kanrt, wahrend in einem Ver- 
kehrsstau gefahren wird, Bei dem Verfahren wird die Bat- 
terie-Restladung der Batterievorrichtung erfaKt; weiterhin 
wird bestimmt, ob das Fahrzeug In elnem Verkehrsstau 
fahrt; die Ladevorrlchtung wird veraniaBt, die Batterievor- 
fichtung zu laden, wenn die erfalSte Batterie-Restiadung 
der Batterievorrichtung sich unterhalb eInes ersten vor- 
bestimmten Wertes beflndet und falls bestimmt wird, daS 
das Fahrzeug in einem Verkehrsstau fahrt. 
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Beschreibung 

Die vorliegende Eriindung betrifft ein Steuer/Regel-Sy- 
stem und -Verfahren eines Hybridfahrzeugs, welches durch 
eine Brennkraftmaschine und einen Elektromotor angetrie- 
ben wild. Die Eriindung betrifft insbesondere ein System 
und ein Verfahren, um eine Verringerang der Batterie-Rest- 
ladung wahrend des Fahrens in einem Verkehrsstau za ver- 
hindeia 

Es ist ein herfcomnjJiches Hybridfahrzeug bekannt, wel- 
ches iricht nur eine Bnennkraftmasctnne sondem auch einen 
Eiektromotor als Antriebsquelle aufweist, 

Als Hybridfahrzeug ist ein Parallelhybridfahrzeug be- 
kannt, welches einen Eiektromotor als Hilfsantriebsquelle 
verwendet, um die Maschinenleistung zu unterstOtzen. Beim 
Parallelhybridfahrzeug wird ein Betrieb der Brennkraftma- 
schine unterVerwendung des Elektromotors typischerweise 
wahrend einer Beschleunigung unterstiitzt, wohingegen 
wahiend einer Vetzogerung die Batterie u. dgl iiber einen 
Regenerations- oder Wiedergewinnungsbeirieb geladen 
weiden, d. h. es wird eine "Verzogerungs-Regeneration" 
durchgefuhrt, Bel verschiedenen Steuer/Regelvoigtogen, 
einschlieSlich des obigen, wird die Batterie-Restladung (im 
folgenden als SOC (state of obaige) - Ladungszustand be- 
zeichnet) der Batterie aufrechterhallcn, wahrend ebenso die 
Anforderungen des Fahrers erfllllt werden. Ein Beispiel da- 
fur ist in der ungepriiften japaniscben Patentanmeldung, 
Erstveroffentlichung, Nr. Hei 7-123509 offenbart. 

Wenn ein seiches herkommliches Parallelhybridfahrzeug 
bei einer miltleren oder hohen Geschwindigkeit fahrt, kann 
wahrend einer VerzGgerung ausreichend Regenerationsener- 
gie erhalten werden, Wenn jedoch das Fahrzeug bei niedri- 
ger Geschwindigkeit wiederholt anfahrt und stopfrt, konnen 
Ptobleme binsichtUch des Leistungstnanagements auftreten. 

D, h., wenn das Fahrzeug wiederholt startet und stoppt, 
beginnt der VerzSgenmgsvotgang bevor die Fahnaeugge- 
schwindigkeit ausreichend groB wird; somit kann kdne aus- 
reichende Regenerationsenergie gMpeichert werden. Wah- 
rend eines Verkehrsstaus oder dnes zShflieBenden 'Vferkehrs 
0. dgl. FolgeiKlea nur als Stm oder \%rkehrsstau be- 
zeichnd:), in welchem jedes Fahrzeug bei niedriger Ge- 
schwindigkeit wiederholt anfahren und anhaltai muB, kann 
eine ausreichende Ladung (erhalten durch \%rz5gerungs- 
Regeneration) nicht erhalten werden. 

In Anbetracht der obigen Umstande ist es eine Aufgabe 
der vorliegenden Erfindung, ein an einem Hybridfahrzeug 
angewendetes Steuer/Regel-System und -Verfahren bereit- 
zustellen, durch welche eine iibermfiSige Abnahme der Bat- 
terie-Restladung wahrend des Fahrens in einem Verkehrs- 
stau verhindett werden kann. 

Deshalb stellt die vorli^ende Erfindung ein Steuei/Re- 
gel-System eines Hybridfahrzeugs berdt, wobd das Hy- 
bridfahrzeug umfalSt: 

eine (Br6nnlcraft-)Maschine (z, B. die MaschineE in der fol- 
genden Ausfuhruogsfbrm) und einen Motsx (z. B. der Motor 
M in der folgenden Ausfuhrungsfbrm) zum Ausgeben einer 
Antriebskraft ftir das Fahrzwig; 

eine Batterievoiiichtung (z, B, die Batterie 3 in der folgen- 
den Ausffihrungsform); sowie 

eine Ladevorrichtung (z. B, der Motor M in der folgenden 
Ausfuhrungsform) zum Laden der BatSerievorrichtung, 
wobei das Steuer/Regelsystem umfaBt: 
einen Batterie-Restladungserfassungsabschnitt (z. B, die 
Batterie-ECU 31 in der folgenden Ausfuhrungsform) zur 
Erfassung der Batterie-Restladung (z. B. Die Batterie-Rest- 
ladung QBAT in der folgenden Ausfiihnmgsform) der Bat- 
terievorrichtung; 

einen Verkehrsstau-Bestirmnuagsabschnitt (s. Schritt S105 
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in der folgenden Ausfiihrungsform) zur Bestimmung, ob das 
Fahrzeug in einem Verkehrsstau fahrt; sowie 
einen Steuer/Regelabschnitt, um die Batterievorrichtung 
durch die Ladevorrichtung laden zu lassen, falls die durch 
den Batterie-Restladungserfassungsabschnitt erfaSte Batte- 
rie-Restladung der Batterievorrichtung kleiner als ein erster 
vorbestimmter Wert (z. B. die Obergrenze #QBJAM in der 
folgenden Ausfuhrungsfonn) ist, und falls der Verkehrsstau- 
Bestimmungsabschnitt bestimmt, d^ das Fahrzeug in ei- 
10 nem Verkehrsstau fahrt. 

Die vcBTliegende Erfindung stellt weiterhin ein Steuer/Re- 
gel- Verfahren dnes Hybridfahrzeugs mit der obigen Struk- 
tur bereit, welches die folgenden Schritte umfaBt: 
Erfassen der Batterie-Restladung der Batterievorrichtung; 
IS Bestimmen, ob das Fahrzeug in einem Vericehrsstau fahrt; 
sowie 

Laden der Batterievorrichtung durch die L^devcmchtung 
falls die erfaBte Batterie-Restladung der Batterievorrichtung 
kldner als ein erster vorbestimmter Wert ist und falls be- 
20 stimmt wird, daB das Fahrzeug in einem Verkehrsstau fahrt. 
Dementsprechend wird dem Motor keine Leistung zuge- 
fuhrt, wahrend die Batterie geiaden wird, so daB es moglich 
ist, eine ubennaSige Abnahme der Batterie-Restladung der 
Batterie zu verhindem. 
25 In dnem tyjaschen Bdspiel umfaBt der Verkehrsstau-Be- 
stimmungsabschnitt: :■■<■ 
einen Maximalgeschwindigkeits-Erfassungsabschnitt (z. B. 
die FEECU 11 in der folgenden Ausfuhrungsform) zur Erfas- 
sung einer maximalen Fahrzeuggeschwindigkeif> wahrend 
30 eines einzelnen Fahrvorgangs (oder Bewegung) vom Start 
bis zura Stopp des Fahrzeugs (z. B. die maximaleFahrzeug- 
geschwindigkeit DRVMAX in der folgenden Ausftihrungs- 
form); sowie ■ (ic w ■■■■■ 

einen Drosseldffiiungsgcad-Erfassungsabschnin (z^ Bv der 
35 jDrosselOffnungsgrad-SensoT S6 in der folgenden Ausfuh- 
rungsform) zur Erfassung eines Drosseloffoungsgrddes 
(z. B. der Drosseloff nungsgrad TH in der folgenden AusftSh- 
rungsform) der Maschinc, und ■ ■ r ; i 

wobd der Verkehrsstau-Bestimmungsabschnilti bestimriit, 
to dafi das Fahrzeug in dnem Verkehrsstau fahrt, falls die ma- 
ximale Fahrzeuggeschwindigkeit wShrend dnes einzelnen 
Fahrvorgangs gldch odor kldner als ein vorbestiniiriter 
Wert (z.B. die Fahrzeuggeschwindigkeit-Obergrenze 
#VJAMST in der folgenden Ausfuhrungsform) ist, und falls 
45 der Drosseloffnungsgrad gleich oder kleiner als ein vorbe- 
stimmter Wert (z, B. die Grad-Obergrenze #THJAM in' der 
folgenden Ausfuhrungsform) ist. 

In ahnlicher Art und Weise kann der Schritt des Erfassens, 
ob das Fahrzeug in einem Verkehrsstau fahrt, die folgenden 
SO Schritte umfassen: Erfassen einer maximalen Fahrzeugge- 
schwindigkeit wahrend eines einzelnen Fahrvorgangs vom 
Start bis zum Stopp des Fahrzeugs; 
Erfassen eines Drosseloffnungsgrades der Maschine; sowie 
Bestimmen, daB das Fahrzeug in einem Verkehrsstau fahrt, 
55 wenn die maximale Fahrzeuggeschwindigkeit wahrend ei- 
nes einzelnen Fahrvorgangs gleich oder kleiner als ein vor- 
bestitmnter Wert ist, und fells der Drosseloffnungsgrad 
gleich Oder kleiner als ein vorbestimmter Wert ist. 
Dementsprechend wird die Batterie geiaden, wenn be- 
60 stimmt wird, daR das Fahrzeug wie oben beschrieben in ei- 
nem Verkehrsstau fahrt, und wenn die Batterie-Restladung 
der Batterie unterhalb des ersten vorbestimmten Wertes 
liegt Somit ist es moglich, eine iibermaBige Abnahme der 
Batterie zu verhindem. 
65 In dnem weiteren typischen Bdspiel kann der \fericehrs- 
stau-BestinuBungsabschnitt umfassen: 
einen Maximalgeschwindigkeits-Erfassungsabschnitt zur 
IMassunK einer maximalen Fahrzeuggeschwindigkeit wah- 
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rend eines einzelnen Fahrvorgangs vom Start bis zum Stopp 
des Fahrzeugs, und 

wobei der Verkehrsstau-Bestimmungsabschnitt bestirnmt, 
daS das Fahrzeug in einem Vericehrsstau fahrt, falls die ma- 
ximale Falirzeuggeschwindiglceit wahrend eines einzelnen 5 
Fahrvorgangs gleich oder kleiner als ein vorbestimmter 
Wert ist und wenn die vom Batterie-Restladungserfassungs- 
abschnitt erfaBte Batterie-Resttadung der Batterievoirich- 
tung gleich oder kieiner als ein zweiter vorbestimmter Wert 
{z.B. Batterie-Restladung #QBJAMST in der foigendeo 10 
AusfUhrungsform) ist, welcher kleiner als der erste vorbe- 
stimmte Wert ist. 

Auf ahnliche Art und Weise kann der Schriti des Erfas- 
sens, ob das Fahrzeug in einem Verkehrsslau faiirt, die ibl- 
genden Schritte umfessen: Eifessen einer maximalen Faiir- iS 
zeuggeschwlndi^eit wShrend eines einzelaen Fahrvor- 
gangs vom Start bis zum Stopp des Fahrzeugs; sowie 
Bestimmen, dalB das Fahrzeug in einem 'Verkehrsstau fahrt, 
falls die maximale Fahrzeuggeschwindigkeit v^ahrend eines 
einzelnen Fahrvorgangs gleich oder kleiner als ein vorbe- 20 
stimrater Wert ist, und falls die erfaBte Batterie-Restladung 
der BatterievCKcichtung gleich oder kleiner als ein zweiter 
vorbestimmter Wert ist, welcher kleiner als der eiste vorbe- 
stimmte Wert ist. 

GemSB der obigen Zustande kann bestirnmt werden, dalJ 25 
die Batterie-Restladung der Batterie ungeachtet des Drossel- 
Sffhungsgrads ubermaBig verbraucht wurde, und die Batte- 
rie kann unverzuglich geladen werden, wodurch eine uber- 
miiBige Abnahme der Batterie-Restladung noch zuverlassi- 
ger verhindert wird . 30 

Nachdem geniaB einem oben beschriebenen Verfahren 
bestirnmt wurde, dal3 das Fahrzeug in einem Verkehrsstau 
Mirt bzw. sich in einem Verkehrsstau beftndet, kann die \%r- 
kehrsstau-Bestimmung aufgehoben werden, wenn dieFahr- 
zeuggeschwindigkeit gleich oder groBer als ein vorbestimm- 35 
ter Wert wird, oder wenn die Fahrzeuggeschwindigkeit sich 
unterhalb eines vorbestimmten Wertes befindet und der 
DiosselSffnungsgrad gleich oder groBer als ein vorbestimm- 
ter Wert wird, Dementsprechend kann die Veiicehrsstau-Be- 
stimmung schnell aufgehoben wejxlen, unntittelbar nachdem to 
bestimmt wurde, daB das FahrzBug den Verkehrsstau verlas- 
sen hat. 

In der obigen Stniktur funktioniert der Motor vorzugs- 
weise als die Ladevorrichtung (M), und die Batterievorrich- 
tung speicbert Energie, welche wahrend der Verwendung 45 
des Motors als ein durch die Maschine angeiriebenra- Gene- 
rator erzeugt wird, und sjwichert Eneigie, welche bei einer 
Verzogerung des Fahrzeugs iiber einen durch den Motor 
ausgefiihrten Regenerationsbetrieb wiedergewonnen vrird. 
In diesem Falle kann der Ladevorgang der Batterie auf zu- so 
verlSssige Art und Weise durchgefUhrt werden, da der Mo- 
tor, welcher als Ladevorrichtung funktioniert, den urspriing- 
lichen Motorbetrieb stoppt. Zusatzlich kann der Platz im 
Motorraura effektiv genutzt werden. 

Zusatzlich kann der Steuer/Regelabschnitt den Vorgang 55 
des Ausgebens einer Kraft durch den Motor verhindern oder 
dnsdurank©!, falls die Batterie-Restladung kleiner als der 
CTste vorbestimmte Weit ist und Ms bestirnmt wird, daS das 
Fahrzeug in einem Verkehrsstau ffihrt. 

Auf ahnliche Art und Weise kann gemaB dem Steuer/Re- 60 
gelvetfahren der Vorgang des Ausgebens von Kraft durch 
den Motor veAindert oder eingeschrankt werden, falls die 
Batterie-Restladung kleiner als der erste vorbestimmte Wert 
ist und fails bestimmt vrird, daB das Fahrzeug in einem Vfer- 
kdusstauffihrL 65 

Dartiber hinaus kann der Steuer/Regelabschnitt die von 
der LadevomchUing aufzubringende Ladungsmengc auf ein 
hohes Ladungsniveau setzen, falls die Batterie-Restladung 
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kleiner als der erste vorbestimmtE Wert ist und falls be- 
stimmt wird, d«^ das Fahrzeug in einem Verkehrsstau Shrt. 

Auf ahnliche Art und Weise kann bei dem SteuerflRegel- 
verfahren die durch die Ladevorrichtung aufzubringende 
Ladungsmenge auf ein hohes Ladungsniveau gesetzt wer- 
den, fails die Batterie-Restladung kleiner als der erste vorbe- 
stimmte Wert ist und falls bestimmt wird, dal3 das Fahrzeug 
in einem Verkehrsstau ^hrt. 

Die vorliegende Edindung wird im fblgenden anhand der 
beiliegenden Zeichnungen naher erlSutert werden. Es stellt 

Fig. 1 ein Blockdiagramm, welches den aUgemeinen Auf- 
bau des Hybridfalirzeugs in einer erfindungsgemaBen Aus- 
ffihrungsform zeigt, 

Fig. 2 ein FluMagramm, welches den Betrieb zum Be- 
stimmen des Fahrzustands in einem Stau zeigt. 

Fig. 3 ebenfalts ein FluBdiagratnm, welches den Betrieb 
zum Bestimmen des Fahrzustands in einem Stau zeigt. 

Fig. 4 ein HulJdiagramm, welches den Betrieb zum Be- 
stimmen des MotorbeUriebsmodus zeigt. 

Fig, 5 ebenso ein FluBdiagramm, welches den Betrieb 
zum Bestimmen des Motorbetriebsmodus zeigt, 

Fig. 6 ein FluBdiagramm, welches den Betrieb des Leer- 
laufmodus zeigt. 

Fig. 7 efeenso in FluBdiagramm, welches den Betrieb des 
Leeriaufmodus zeigt, 

Fig. 8 ein FluBdiagramm, welches den Betrieb des Leer- 
laufiademodus zeigt. 

Im folgenden wird mil Bezugnahme auf die Figuren eine 
Ausiuhrungsfbmi der vorliegenden Erfindung erlautert. 

Fig. 1 ist ein Blockdiagramm, welches ein Parallelhybrid- 
fahrzeug veranschaulicht, in welchemdie AusfUhrungsform 
der vorliegenden Erfindung angewendet ist Das Fahrzeug 
umfaBt eine Bnjnnkraftmaschine E und einen Elektromotor 
M. Die sowohl von der Maschine E als auch dem Elektro- 
motor M erzeugte Antriebskraft wird fiber ein automatisches 
oder manuelles Getriebe T zu den Antriebsradem Wf (hier 
Vorderrader) ubertragen. Bei einer Verzogerung des Hybrid- 
fahrzeugs wird Antriebskraft von den Antriebsradem. Wf 
zum Elektromotor M iibertragen, der Elektromotor M wirkt 
als Generator, um zu erzeugen, was als regenerative Breras- 
kraftbezeichnet wird, 4 h. die kinetische Energie des Fahr- 
zeugkorpers wird vdedergewonnen und als elektrische Ener- 
gie gespeichert. 

Der Antrieb und der Regenerationsbetrieb des Motors M 
werden von einerLeistungsantriebseinheit2 nach MaBgabe 
von Steuer/Regelbefehlen von einer Motor- ECU 1 gesteu- 
ert/geregelt. ECU steht in dieser Patentanmeldung fur elec- 
ttonic control unit und bezeichnet eine elektronische Steuer/ 
Regeleinheit. Eine Hochspannungsbatterie 3 zum Senden 
und Empfangen von eleklrischer Energie an bzw. von dem 
Motor M ist mit der Leistungsantriebseinheit 2 verbunden. 
Die Batterie 3 umfaBt eine Mehrzahl von in Reihe verbunde- 
nen Modulen. In jedem Modul ist wiederum eine Mehrzahl 
von Zeilen in Reihen verbunden. Das Hybridfahrzeug um- 
faBt eine K-Wt-Hilfsbatterie 4, um verschiedene (Zusatz- 
)Gerate anzutreiben. Die Hilfebatterie 4 ist nut der Batterie 3 
Uber dnen Niederwandler 5 verbunden. Der Niederwandler 
5, gesteuert/geregelt durch eine FIECU U, verringert die 
Spannung von der Batterie 3, um die Hilfsbatterie 4 zu la- 
den. 

Die HECU 11 steuert/regelt zusatzHch zur Motor-ECU 1 
und dem Niederwandler 5 eine Kraftstoffzuftihnnengen- 
Steuer/Regeleinrichtung 6, um die Menge an Kraftstoff zu 
steuem/regeln, welche der Maschine E zugefiihrt wird, ei- 
nen Anlasser 7 sowie die 2Kndzeitsteuerung, usw. Dazu 
empfangt die FIECU U (i) ein Signal von einem Geschwin- 
digkeitssensor SI zum Erfassen der Fahrzeuggeschwindig- 
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keit V auf Grundtage der Drehzahl der Antriebswelle des stoppt 

Getriebes T, (ii) ein Signal vom Maschinendrehzahlsensor In Sehritt S102 wird bestimmt, ob der Hag des Werts 

S2 zum Erfassen der Maschinendrehzahl NE, (iii) ein Signal F„NSW 1 ist, Der Flag F„NSW ist vorgesehen, um zu be- 

von eioem Schattstellungssensor S3 zum Erfassen der stimmen, ob augenblickiich eine Neutralstellung gewahlt 

Schaltstellung des Getriebes T, (iv) ein Signal von einem S ist, Wenn das Bestimmungsergebnis in Sehritt S 102 JA lau- 

Bremsschalter S4 zum Erfassen der Betatigung eines tet, d. h. wenn bestimmt wird, da6 augenblickiich eine Neu- 

Bremspedais 8, (v) ein Signal von einem Kupplungsschalter tralstellung gewahlt ist, springt der Ablauf zu Sehritt S133. 

S5 zum Erfassen der Betatigung eines Kupplungspedals 9, Wenn das Bestimmungsergebnis in Schiitt S102 NEIN 

(vi) ein Signal von einem Drosseloffiiungsgradsensor S6 ist, d. h. wenn bestimmt wrd, daS der augenblickliche Zu- 

zum Erfassen des OlSiiungsgrads TH der Drossel (Drossel- lO stand der Gang-ebgelegt-Zustand ist, schrdtet die Verar- 

klappe bzw. Drosselventil), und (vii) ein Signal von eioem breitung voran zu Sehritt S 103, bei welchem bestimmt wird, 

LufteinlaBkanaldrucksensor S7 zum Erfassen des Luftein- ob dor Wert des Flags F_CLSW 1 betragt. Der Flag 

laBkanaI-(Unte!r)drucks PB. FjCLSW ist voigesehen, um zu bestimmen, ob die Kupp- 

IiiBlg.1 steueTf/regelteineCVTECU21dasCVT(Coii- lung augenblickiich ausgeriickt, d.h. auBer Eingriff ist. 

tinuously Variable Transmission = stufenlos verstellbares is Wenn das Bestimmungsergebnis JA lautet, d. h, wenn be- 

Getiiebe), eine Batterie-ECU 31 schutzt die B^teiie 3 und stimmt wird, daB die Kupplung augenblicfcUdi ausgeriickt 

berechnet d^i Ladungszustand (Batlerie-RestladHng) SOC ist, springt der Ablauf zu Sehritt S 133. 

(state of charge) der Batterie 3. Wenn das Bestimmungsergebnis in Sehritt S103 NEUST 

Dieses Hybridfahrzeug kann verschiedene Steuer/Regel- lautet, d. h. wenn bestimmt wird, daB die Kupplung einge- 

modi annehmen, wiez.B. einen "Beschleunigungsmodus", 20 riickt bzw, im Eingriff ist, schreitet der Ablauf voran zu 

"Normalfahrtmodus", "Verzogerungsmodus", "Leerlauf- Sehritt S104, In Sehritt S104 wird bestimmt, ob die augen- 

Stopp-Modus" sowie einen "Leerlauftnodus". Bezugneh- biickliche Batlerie-Restladung (d.h. der augenblickliche 

mend auf das in den Fig. 4 und 5 gezeigte HuBdiagraram Ladungszustand der Batterie) QBAT der Batterie 3 gleich 

wird der ProzeB zum Bestimmen der obigoi fHnf Motor- oder gri3loer ;Js eine Obergrenze #QBJAM (z. B. 30%) der 

Steuer/Regelmodi erlautert. 25 Batterie-Restladung ist. Dabei ist die Obergrenze #QBJAM 

Zuerst wird in Sehritt SlOl bestimmt, ob der Wert des vorbestimmt, um zu bestimmen, ob die Beslimmung betref- 

Flags F_AT I betragt. Der Flag F_AT ist vorgesehen, um zu fend das Fahren in einem Vericehrsstau bzw. zahfliefienden 

bestimmen, ob das Getriebe ein CVT oder ein MT (Manual Verkehr ausgefuhrt vvird. #QBJAM ist unter Beriicksichti- 

Transmission = manuelles Getriebe) ist. gung ciner Hysterese vorbestimmt. Wenn das Bestim- 

Wenn das Bestimmungsergebnis in Sehritt SlOl NEIN 30 mungsergebnis JA lautet, d. h. wenn die augeiibiickliche 

lautet, d, h. wenn bestimmt wird, daS in dem Fahrzeug ein B^rie-Restladung QBAT der Batterie 3 gleich oder grSBer 

MT cingesetzt ist, schreitet der Ablauf voran zu Sehritt als die Obergrenze -tfQBJAM der BaUerie-Restladung ist, 

S102. Wenn das Bestimmunpergebnis in Sehritt SIOIJA schratet der Ablaufvocanzu Sehritt SI 06. 

lautet, d. h. wenn bestimmt wird, daB in dem Fahrzeug ein Wenn das Bestimraungsfligebnis in Sehritt S104 NEIN 

CVT eingesetzt ist, springt der Ablauf zu Sehritt S116/wo 35 Iwm, d. h. wenn die augenblickliche Batterie-Restladung 

bestimmt wird, ob der Wert des Flags F_ATNP 1 betragt QBAT der Batterie 3 nicht gleich oder grSBer als eine Ober- 

Der Flag F_ATNP ist vorgesehen, um den Gang-eingelegt- grenze #QBJAM der Batterie-Restladung ist, schreitet der 

Zustand des CVT zu bestimmen. Wenn das Bestimmungser- Ablaif voran zu Sehritt SI 05, wo bestimmt wird, ob der 

gebnis in Sehritt S116 NEIN lautet, d. h. wenn bestimmt Wert des Flags FJAMST 1 ist. Dieser Flag FJAMST ist 

wird, daB das CVT sich im Gang-dngelegt-Zustand befin- 40 vorgesehen, um zu bestimmen, ob das Fahrzeug in einem 

det, dann vrird in Sehritt S117 weiterhin bestimmt, ob der Verkehrsstau bzw. zaliHieBenden Vbricefar fSbrt Die Besfim- 

Wert des Flags F_VSWB 1 belragt, Dabei ist der Flag mung, ob das Fahrzeug in einem Vferkehrsstau fahrt, wild 

F_VSWB vorgesehen, um zu bestimmen, ob augenblickiich weiter unten ausfuhrlich erlautert. Wenn das Bestimmungs- 

ein Riickschaltvorgang ausgefiihrt wird (d. h. der Schalthe- ergebnis in Sehritt S105 JA ist, d. h. wenn bestimmt wird, 

bel wird betatigt). Wenn das Bestimmungsergebnis in 4S daB das Fahrzeug in einem Verkehrsstau fahrt bzw. sich in 

Sehritt SI17 NEIN ist, d. h, wenn bestimmt wird, daB der- einem Verkehrsstau befindet, dann schreitet der Ablauf vo- 

zeit kein Zuriickschalten ausgefuhrt wird, schreitet der Ab- ran zu Sehritt S133. D.h. wenn die Batterie-Restladung 

lauf voran zu Sehritt SI 04. Wenn das Bestimmungsergebnis QBAT der Batterie 3 unterhalb der Obergrenze #QBJAM 

in Sehritt SI 17 JA lautet, d, h. wenn bestimmt wurd, daS au- liegt, und wenn besUnunt wird, dafi das Fahrzeug in einem 

genblicklich ein Zuriickschalten ausgefuhrt wird, springt der 50 Verkehrsstau fahrt, wird eine Steuerung/Regelung ausge- 

Ablauf zu Sehritt S131, bei welchem der Steuer/Regelmo- fiihrt, welche fiir den Leerlauf- oderLeerlauf-Stopp-Modus 

dus zum Leerlaufmodus geschalten wird und der Steuer/Re- geeignet ist (siehe Schritte S 13 1 und S 1 34), so daS der Be- 

gelvorgang dieses Ablaufs wird beendet. trieb des Ausgebens von Kraft durch den Motor verhindert 

Wenn das Bestimmungsergebnis in Sehritt S116 JA lau- wird. 

tet,d, h. wenn bestimmt wird, daB sich das CVT imN-(Neu- 55 Wenn das Bestimmungsergebnis in Sehritt S105 NEIN 

tral) oder P-(Park)-Bereich befindet, springt der Ablauf zu ist, d. h. vmm bestimmt wird, daB das Fahrzeug nicht in ei- 

Schritt S133, wo bestimmt wird, ob der Wert des Flap nem Verkehrsstau fahrt, bzw. sich nicht in einem Verkehrs- 

F_FCMG 1 ist. Dieser Flag F_FCMG ist voigesehen, um zu stau befindet, schreitet der Ablauf voran zu Sehritt S106, 

bestimmen, ob augenblickiich die Steuerangifeegelung zum Im Sehritt S106 wird bestimmt, ob der Wert des Flags 

Stqppen der Maschine durchgefuhrt wird, Wenn das Bestim- 60 F_TEnDLMG 1 ist. Dct Flag F_THIDLMG ist voigesehen, 

mungsergebnis in Sehritt S133 NEIN lautet, schreitet der um den Leerlauf-Zustand zu bestimmen. Wenn das Bestim- 

Ablauf voran zu Sehritt S 13 1, wShrend dann, wenn das Be- mungsergebnis NEIN ist, d. h, wenn bestimmt wird, daS der 

stimmungsergebnisinSchrittS133 JA lautet, der Ablauf zu DrosselSffnungsgr^ minimal ist (d. h. voUstandig ge- 

Schritt S134 vorans^hreiteL In Sehritt S134 wird eine fur schlossen), springt der Abiauf zu Sehritt S118. Wenn das 

den Leerlauf-Stopp-Modus geeignete Steuerung/Regelung 65 Bestimmungsergebnis in Sehritt S106 JA ist, d. h. wenn be- 

durchgefilhrt und die Steuerung/Regelung dieses Ablaufs stimmt wird, daB die Drossel nicht voUstandig geschlossen 

wird voUendet. Im Leerlauf-Stopp-Modus wird die Ma- ist, schreitet der Ablauf voran zu Sehritt SI 07, wo bestimmt 

schine unter bestimmten Bedingungen bzw. ZAistSnden ge- wird, ob der Wert des H^s F_MAST 1 ist. Dieser Flag 
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F_„MAST ist vorgesehen, um zu bestinimen, ob der Motor Hag F_BKSW ist vorgesehen, um zu bestimmen, ob die 

die Masclilnenleistung UDterstiitzt, Bresnse niedergedriicltt ist. Wenti das Bestimmungsergebnis 

Wenn das Bestimmungsergebnis in Sciiritt SI 07 NEIN JA lautet, d. h. wenn besUmmt wird, da0 die Bremse nieder- 

lautet, springt der Ablauf zu Schritt S118, wahrend dann, gedrUckt ist, springt der Ablauf zu Schritt S120. Wenn das 

wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt S107 JA lautet, 5 Besdmmungseigebnis in Schritt S109 NEIN lautet, d. h. 

der Ablauf zu Schritt SI 08 voranschreitet. wenn bestimmt wild, daB die Bremse augenblicMich nicht 

In Schritt SH8 wird bestimmt, ob der "Wert des Flags niedergedruckt ist, schreitet der Abkuf voran zu SchtiU 

F„AT (zum Bestimmen des MT/CVT) 1 ist. Wenn das Be- SllO. 

stimmungsergebnis NEIN lautet, d. h. wenn bestimmt wird, In Schritt S120 wird bestimmt, ob die Fahrzeuggeschwin- 
daB das vorliegende Fahrzeug ein MT verwendet, schreit^ 10 digkeit VP (erfaBt mm Steuem/Regeln der Mascbine) 0 ist, 
der Ablauf voran zu Schritt S120. Wenn das Bestimmungs- Wem das Bestimmungsergebnis JA laut^, d. h, wenn be- 
ergebnis in Schritt SI 18 JA lautet, d, h. wenn bestimmt stinunt wird, daB die Fahrzeuggeschwindigkeit VP 0 ist, 
wird, daB das vorliegende Fahrzeug ein CVT verwendet, springtderAblauf zu Schritt SI 33. Wenn das Bestimmungs- 
schreitet der Ablauf voran zu Schritt SI 19. In Sciiritt SU9 crgebnis in Schritt S120 NEDSf lautet, d. h. wenn bestimmt 
wird bestimmt, ob der Wert des Flags F_ATPR 1 ist. Die^r 15 wird, daB die Fahrzeuggeschwindigkett VP nicht 0 ist, 
Flag F JVTPR ist vorgesehen, um zu bestimmen, ob die aa- schreitet der Ablauf voran zu Schritt S121. In Schritt S121 
genblickliche Stellung des CVT eine Ruckwartsstellung ist. wird bestimmt, ob der Wert des Flags F_FCMG 1 ist. 
Wenn das Bestimmungsergebnis JA ist, d. h. wenn bestimmt Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt S121 NEIN 
wird, daB die augenblickHche SteEung die Ruckwartsstel- ist, schreitet der Abiauf voran zu Schritt S 122. das Be- 
lung ist, springt der Ablauf zu Schritt S131. Wenn das Be- 20 stimmungsergebnis in SchrittS121 JA lautet, d. h. wenn be- 
stimmungsergebnis in Schritt S 119 NEIN ist, d. h. wenn be- siimml wird, daB der relevant© Flag-Wsrt 1 ist, springt der 
stimmt wird, daB die augenblickHche Stellung eine andere Ablauf zu Schritt SI 34. 

Stellung ist, schreitet der Ablauf voran zu Schritt S120. In Schritt 8122 wird die Maschinendrehzahl NE vergli- 

In Schritt S108 wird bestimmt, ob der Werl des Flags chen mit einer Maschinendrehzahl-Untergrenze 

F_AT (zum Bestimmen des MT/CVT) 1 ist. Wenn das Be- 25 #NERGNLx, welche fur den Normalfahrt-Aferzogerungs- 

sUmmungsergebnis NEIN ist, d. h, wenn bestimmt wird, daS modus vorbestimmt ist, Dabei bezeichnet das "x" in 

das vorliegende Fahrzeug ein MT verwendet, schreitet der tNERGNI^x jeden Gang, d. h. die Maschinendrebzahl-Un- 

Ablauf voran zu Schritt S 1 10, wo unter einigen Bedingun- tergrenze ist unter Beriicksichtigung der Hysterese fik jeden 

gen beim Beschleunigen ein Regenerationsbetrieb ausge- Gang vorbestimmt, 

flihrt wird. Der Ablauf schreitet dann voran zu Schritt Sill. 30 Wenn in Schritt SI 22 beslJmmt wind, daB die Maschinen- 

In Schritt Sill wird bestimmt, ob der Wert des Flags drehzahl NE < Maschinendiehzahl-Untergienze 

F_ACCRGN 1 ist. Dieser Flag P_ACCRGN ist vorgesehen, #NERGNLx, d. h. wenn bestimmt wird, daS die Maschmen- 

um zu bestinunen, ob augenblicklich v/^itaea& einer Be- drehzahl relattv niedrig ist, springt der Ablauf zu Schritt 

schleunigung eine Rsgenoration ausgefuhrt wird. Wenn das S131. Wenn in Schritt S122 bestimmt wird, daB die Maschi- 

BestimmungseigebnisJA ist, d.h. wenn bestimmt wird, daS 35 nendrehzaM NE > Maschinendrehzahl-Untergrenze 

aktuell wahiraid einer Beschleunigung eine Regeneration #NERGNLx, d. h, wenn bestimmt wird, daS dieMaschinen- 

ausgefuhrt wird, schreitet der Ablaufvoranzu Schritt S113. drehzahl relativ hoch ist, schreitet der Ablauf voran zu 

Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt Sill NHIN ist, Schritt S 123. 

d, h. wenn bestimmt wird, dafi augenblicklich wahrend diner In Schritt S 123 wird bestimmt, ob die obige Fahrzeugge- 

Beschleunigung keine Regeneration ausgefiihrt wird, «> schwindigkeit VP gleich oder kidner als «ne Fahrzeugge- 

schreitet der Ablauf voran zu Schritt SI 12, wo eine Subtrak- schwindigkeit-Untergrenze #VRGNBK ist, welche einen 

tion ernes endgUItigen Ladebefehlswerts REGENF ausge- vorbe^racmten Wert darstellt, der voigesehen ist, um die 

ffihrt wird. Dabei zeigt der endgulligeLadebefehlswetts RE- Bremsbetatigung im Verzogerungsmodus zu bestimmen. 

GENF den aufzubringenden Ladungsbetrag an, Ein Wert Weim das Bestimmungsergebnis JA ist, springt der Ablauf 

von 0 zeigt an, daB ein Laden nicht ausgefiihrt wird. 45 zu Schritt S126, walirend dann, wenn das Besttmmungser- 

Der Ablauf schreitet dann voran zu Schritt S 113, wo be- gebnis in Schritt S123 NEIN ist, der Ablauf zu Schritt S124 

stimmt wird, ob der endgiiitige Ladebefehlswert RBGENF voranschreitet. 

gleich Oder kieiner als 0 ist, Wenn bestimmt wird, dafi der In Schritt S124 wird bestimmt, ob der Wert des oben er- 

endgiiltige Ladebefehlswert REGENF groSer als 0 ist, ist lautcrtcn Hags F_BKSW zur Bestimmung des Bremszu- 

die DuFchfuhrung des vorliegenden Ablaufs vollendet. 50 stands 1 ist. Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt S 124 

Wenn in Schritt S113 bestimmt wird, daB der endgiiitige La- JA ist, d. h. wenn bestimmt wird, daB die Bremse niederge- 

debefehlswert REGENF gleich oder kleienr als 0 ist, schrei- driickt ist, schreitet der Ablauf voran zu Schritt S 125. Wenn 

tet der Ablauf voran zu Schritt S114, wo eine fiir den Be- das Bestimmungsergebnis in Schritt S124 NEM ist, d. h. 

schleunigungsmodus geeignete Steuerung/Regelung ausge- wenn bestinrait vrird, daB die Bremse augenblicklich nicht 

fiihrt wird, Im nachsten Schritt S 1 15 wird bestimmt, ob der 55 niedergedriickt ist, springt der Ablauf zu Schritt S 126. 

Wert des Hags F_ACCAST 1 ist. Dieser Hag F_ACCAST In Schritt S125 wird bestimmt, ob der Wert des Hags 

ist vorgesehen, um zu bestimmen, ob der Maschtnenunter- F_THIDLMG 1 ist. Wie oben eriautert wurde, ist dieser 

stiitzungsbetrieb gest^t ist. Wenn das Bestimmungsergeb- Hag F.TEHDLMG votgesehen, um den Leerlauf-Zustand 

nis JA ist, ist die Durchfiihruog dieses Ablaufs vollendet. zu bestimmen. Wenn das Bestimmungsergebnis l^JEIN ist, 

Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt S115 NEIN lau- so d. h. es wird be^mmt, daB die Drossel voEstandig ge- 

tet, d. h. wenn der Wert des Hags F„ACCAST 0 ist, schrei- schlossen ist, springt der Ablauf zu Schritt S 130 (wo die fur 

tet der Ablauf voran zu Schritt S 120. Dabei wird im obigen den Verzogerungsmodus geeignete Steuerung/Regelung 

Beschleuaigungsffiodus der Antriebsbetrieb der Maschine ausgefiihrt wird), und im nSchsten Schritt S132 wird der 

durch Verwaidung des Motors M unterstutzt, oben eriautert© Regenerationsbetrieb durchgefiihrt, welcher 

Wenn d^ Bestitnmungsergebnis im Schritt S108 JA ist, 65 unter einigen Bedinpngen wahrend einer Beschleunigung 

d. h. wenn bestimmt wird, daB das Fahrzeug ein CVT ver~ ausgefuhrt wird, und der Steuer/Regelvoigang dieses Ab- 

wendet, schreitet der Ablauf voran zu Schritt S109, wo be- laufs wird vollendet. Im Verzogerungsmodus wird ein rege- 

stimmt wird, ob der Wert des Flags FJBKS W 1 isL Dieser neraliver Bremsbetrieb unter Verwendung des Motors M 
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ausgefuhrt, Wenn das Bestiniimin^rgebnis in Schritt S125 
JA lautet, d. h., wenn bestimmt wird, daS die Drossel nicht 
vollstandig geschlossen ist, schreitct der Ablauf voran zu 
Schritt SI 26. 

In Schritt S126 wird bestimmt, ob der Wert des Flags s 
F_FC 1 ist. Dieser Hag F_FC ist vorgesehen, um zu bestim- 
meti, ob die Kraftstoffunterbrechung ausgefuhrt wird. Wenn 
das Bestimmungsergebnis JA lautet, d. h. wenn besfimmt 
wird, daB die Kraftstofftinterbrechung ausgefiihrt wird, 
springt der Ablauf zu SclirUt S130. Wenn das Bestimmungs- 10 
ergebuis in Schritt S126 NHDNf ist, sctoitet der Ablauf vo- 
ran zu Schritt S127, wo eine Subtraktion dnes endgailigen 
Unterstutzungsbefehlwertes ASTPWRF durchgeftihrt wild. 

Dabei bezeichnet der endgiiltige Unterstfitzungsl»fehls- 
wert ASTPWRF eine Leistung, um eine Unterstutzung be- 15 
reitzustelien, und ein Wert von 0 Jsagt an, daB derUnterstflt- 
zungsbetrieb nicht ausgefiihrt wird, Im n'dchsten Schritt 
S128 wird bestimmt, ob der endgUltige Untersttttzungsbe- 
fehlswert ASTPWRF Ideiner oder gleich 0 ist Wenn be- 
stimmt wird, daB ASTPWRF gleich oder kbiner als 0 ist, 20 
schreitet der Ablauf voran zu Schritt S129, wo eine fttr den 
Nomtalfahrtinodus geeignete Steuerung/Regdiung durchge- 
fuhrt wird. In diesem Normalfehrtmodus wird der Motor M 
nicht angetiieben und das Fahrzeug wird unter Vbrwendung 
der Antriebskraft der Maschine E angetiieben. Der Ablanf 25 
springt dann zu Schritt S132. Wenn in Schritt S128 be- 
stimmt wird, daB der endgiiltige Unterstfitzraigsbefehlswert 
ASTPWRF groBer als 0 ist, ist derSteuer/Regelvoigang die- 
ses Ablaufs vollendet. 

Dementsprechend wird dann, (i) wenn bestimmt wird, 30 
daB die Batlerie-Restladung unterhalb #QBJAM (d. h. 
NEBSf in Scliritt S104) liegt und (ii) wenn der Wert des Rag 
FJAMST (zur Bestimraang, ob sich das Fahizeug in einem 
Stau befindet) 1 ist (d. h. JA in Schritt S105), bestimmt, daB 
die in der Batterie 3 geladene ^letgie aufgiiad des Fahrens 35 
in einem Verkehrsstau abgenommen hat Wahrend der Wert 
des Flags F_FCMG unter diesen Bedingungen 1 ist, wird 
der Steuer/Regelbetrieb des Leerlauftnodus aosgpwShIt und 
gestarcet, um die Batterie 3 zu laden. 

40 

Bestimmung beim Fahren in einem Verkehrsstau bzw. zSh- 
SieBenden Vetkehr 

Mit Bezug auf die Fig. 2 und 3 wird der Ablauf zar Bc- 
sfimmung erlautert, ob das Fahtzeug in einem Verkehrsstau 45 
bzw. in ^hflieBenden Verkehr ^t. 

Zuerst wild in Schritt SOOl besdmmt, ob das Fahrzeug 
sich augenblicklich in einem Betriebsmodus betreSend ei- 
nen Schaden der Maschine oder des Motors (einschlieBlich 
der relevanten ECU) befindet. Wenn das Bestimmungser- 50 
gebnis JA ist, d. h. wenn bestimmt wird, daB sich das Fahr- 
zeug in einem derartigen Schadensinodus der Maschine 
Oder des Motors befindet, dann springt der Ablauf zu Schritt 
SO 18, wo der Wert des Flags F^THJAM auf 0 gesetzt wird. 
Dieser Flag F_TEiJAM ist vorgesehen, um den Drosseloff- 55 
nungsgrad (welcher zur Bestimmung des Fahrzustandes in 
einem Stau verwendet wird) anzuzeigen. Der Ablauf schrei- 
tet dann voran zu Schritt S021. In Schritt S021 wird der 
Wert des Flags FJAMST auf 0 gesetzt und der Ablauf 
schreitet voran zu Schritt S022, (SO 

Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt SOOl HEM 
ist, d. h. wenn bestimmt wird, daS sich das Fahrzeug in kei- 
nem Betriebsmodus befindet, der einen Schadea der Ma- 
schine oder des Motors (einschlieBlich der relevanten 
ECU)betrifft, schreitet der Ablauf voran zu Schritt S002. Im 65 
Schritt S002 wird bestimmt, ob der Wert des Flags F_VJA- 
MIGST 1 ist, nachdem die Ziindung eingeschaltet wurde 
(aus dem AUS-Zustand). Dabei ist der Hag F_VJAMIGST 
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vorgesehen, um die Bestimmung des Fahrens in einem Ver- 
kehrsstau zu starten. Wenn das Bestimmungsergebnis JA ist, 
d. h. wenn bestimmt wird, daB der Wert des Flags F_VJA- 
MIGST 1 ist, schreitet der Ablauf voran zu Schritt S005. 

Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt S002 NEIN 
ist, d. h. wenn bestimmt wird, daS der Wert des Flags 
F_VJAMIGST 0 ist, schreitet der Ablauf voran zu Schritt 
S003, wo bestimmt wird, ofa der Wert der augenblicklichen 
Fahrzeuggffichwindigkeit VP gleich oder kleincr als eine 
Fahrzeuggeschwindigkeits-Unteigrenze #VJAMIGST 
(z. B. 20 kra/h) ist, nachdem die Zundung (aus dem AUS- 
Zustand) eingeschaltet wurde. Dabei ist die Fahrzeugge- 
schwindigkeits-Untergrenze #VJAMIGST vorbestimnU, um 
zu bestimmen, ob die Bestimmung hinsichtHch des Falirens 
in einem Verkehrsstau gestartet ist. Wenn das Bestimmungs- 
ergebnis NHIN ist, d. h. wenn bestimmt wird, daS die aktu- 
elle Fahizeuggeschwindigkeit VP griper als #VJAMIGST 
Kt, schreitet der Ablauf voran zu Schritt S004. 

Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt S003 JA ist, 
d. h. wenn bestimmt wird, daS die aktuelle Fahizeugge- 
schwindigkeit VP gleich Oder kleiner als #VJAMIGST ist, 
springt der Ablauf zu Schritt S018, wo der Wert des Flags 
FJIHJAM zum Anzeigen des DrosselofTnungsgrades (wird 
zum Bestimmcsj des Fahrens in einem Verkehrsstau verwen- 
det) auf 0 ges^t wird. Der Ablauf schreitet dann voran zu 
Schritt S021, wo dCT Wert des Hags FJAMST (zur Bestim- 
mung ob das Fahrzeug in einem Verkehrsstau fahrt) auf 0 
gesetzt wird, Der Ablauf schreitet dann voran zu Schritt 
S022, wo der Weit des Flags FJAMCHK auf 1 gesetzt 
wird, dabei ist der Hag FJAMCHK vorgesehen, um die 
AusfUhrung der Bestimmung hinsichtlich des Fahrens in ei- 
nem Verkehrsstau anzuzeigen, 

Im Schritt S004 wird der Wert des Flags F.VJAMIGST 
auf 1 gesetzt Dann schreitet der Ablauf voran zu Schritt 
S005, wo bestimmt wird, ob die augenblickliche Fahrzeug- 
geschwindigkeit VP gleich oder kleiner als ein oberer Wsrt 
#VJAMST (z. B. 5 kim ist, Dieser obere Wert #VJAMST 
ist ein vorbestimmter Wert, welcher vorgesehen ist, um die 
Bestimmung hinsichtlich des Fahrens in einem Verkehrsstau 
auszufuhren. Dieser Wert ist unter BeriicksichUgung einer 
Hysterese vorbestimmt. Wenn das Bestimmungsergebnis JA 
ist, d. h. wenn die migenblickliche Fahrzeuggeschwindig- 
keit VP gleich oder kleiner als der obere Wert #VJAMST ist, 
schrdtet der Ablauf voran zu Schritt S015. Der auf 1 ge- 
setzte Wfert des Hags F„VJAMIGST (gesetzt in Schritt 
S004) wird aufrechterhalten, bis die Ziindung abgeschaltet 
wird. 

Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt S005 NEIN 
ist d.h. wenn die augenblickliche Falirzeuggeschwindig- 
keit VP groBer als der obere Wert #VJAMST ist, schreitet 
der Ablauf voran zu Schritt S006, wo bestiimnt wird, ob der 
Wert des Hags FJAMCHK (zum Anzeigen der Ausfiih- 
rung der Bestimmung hinsichtlich des Fahrens in einem 
Verkehrsstau) 1 ist. Wenn das Bestimmungsergebnis NEIN 
ist, d. h. wenn bestimmt wird, daB der Wert des Hags 
FJAMCHK 0 ist schreitet der Ablauf voran zu Schritt 
S009. 

Wenn das Bestimmungsergebnis im Schritt S006 JA ist 
d.h. wenn bestimmt wird, daB der Weit des Hags 
FJAMCHK 1 ist, schreitet der Ablauf voran zu Schritt 
S007, wo eine maximale Fahrzeuggeschwindigkeit 
DRVMAX wahrend eines einzelnen Fahrvorgangs (oder 
Bewegung) vom Starten bis zum Stoppen auf 0 gesetzt ist 
Der Ablauf schreitet dann voran zu Schritt S008. In Schritt 
S008 wird der Wert des Hags FJAMCHK (zum AusfUhren 
der Bestimmung hinsichtlich des Fahrens in einem Ver- 
kehrsstau) auf 0 gesetzt, dann schreitet der Ablauf voran zu 
SchriuS009. 
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In Schritt S009 wird besrirtimt, ob die augenbiickliche 
FaJirzeuggeschwindigkeit gleich oder groBer als die maxi- 
rtiale FaJirzeuggeschwindigkeit DRVMAX wahrend eines 
einzelnen Fahrvorgangs von Start bis Stopp ist, Wenn das 
Bestimmungsergebnis NEIN ist, d, h. wenn die augenblick- 5 
liche Falirzeuggeschwindigkeit kleiner als die maximale 
Fahrzeuggeschwindigkeit DRVMAX (wahrend eines ein- 
zelnen Fahrvorgangs) ist, wird DRVMAX nicht aktualisiert 
und der Abltwf schreitet voran zu Sdiritt SOU. 

Wenn das Bestimmungsergebnis im Schritt S009 JA ist, 10 
d. h. wenn die aktuelle Fahrzeuggeschwindiglceit VP gleich 
Oder groBer als die maximale Fahrzeuggeschwindigkeit 
DRVMAX (wahrend eines einzelnen Fahrvorgangs) ist, 
schreitet der Ablauf voran zu Schritt SOiO, in welchem 
DRVMAX auf die aagenblickliche Fahrzeuggeschwindig- 15 
keit VP gesetzt wird, und der Ablauf schreitet voran zu 
Schritt soil. 

Id Schritt SOU wird bestinunt, ob die aktuelle Fahrzeug- 
geschwindigkeit VP gleich Oder groBer als eine Fahrzeugge- 
schwindigkeitsuntergrenze #VJAMC (z. B. 20 km/h) ist, um 20 
zu bestimmen, ob das Fahrzeug sich in einem normaien 
Fahrzustand befindet. Wenn das BestinunungSKgebnis JA 
ist, d, h. wenn die aktuelle Fahrzeuggeschwindigkeit VP 
gleich Oder groBer als die FahrzeuggeschwlndigkBitsunter- 
grenze #VJAMC ist, schreitet der Ablauf voran zu Schritt 25 
S013. 

Wen das Bestimmungsergebnis in Schritt SOU NEIN ist, 
d. h. wenn die aktuelle Fahrzeuggeschwindigkeit VP kleiner 
als die Fahrzeuggeschwindigkeitsuntergrenze WJAMC ist, 
schreitet der Ablauf voran zu Schritt S012. In Schritt S012 30 
wird bestimmt, ob der aktuelle Grad TH der Drosseldffnung 
gleich Oder groBer als eine Drosseloffnungsgrad-Ober- 
grenze #THJAMC (z.B. 20 Grad) bdra normaien Fahren 
ist Wenn das Bestimmungsetgebnis NB3N ist, d. h. wenn 
der aktuelle Drosselofifnung^ad TH kleiner als die Grad- 35 
untergrenze flHJAMC ist, schreitet der Ablauf voran zu 
Schritt SOW, 

Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt S012 JA ist, 
d. h. wenn der aktuelle DrosseloifnungsgradTH gleich oder 
gi«Ber als die Drosseloffaungsgrad-Untergrenze #THJAMC *> 
beim normaien Fahren ist, schreitet der Ablauf voran zu 
Schritt S013. In Schritt S013 wird der Wert des Flags 
FJAMST auf 0 gesetzt, dann schreitet der Ablauf voran zu 
Schritt S014. In Schritt S014 wird der Wfert des oben erlau- 
terten Flags F„THJAM auf 1 gesetzt. Die Durchfuhrung die- 45 
ses Ablaufs ist dann vollendet. 

Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt S005 JA ist, 
d,h. wenn die augenbiickliche Fahrzeuggeschwindigkeit 
VP gleich Oder kleiner als iVJAMST ist, schreitet der Ab- 
lauf voran zu Schritt S015. In Schritt S015 wird bestimmt, SO 
ob die oben eriauterte maximale Fahrzeuggeschwindigkeit 
DRVMAX (wahrend eines einzelnen Fahrvorgangs von 
Start bis Stopp) gleich oder groBer als eine Fahrzeugge- 
schwindigkeitsobergrenz© #VJAM (z, B. 18 lan/h) ist, um 
ZU bestimmen, ob in einem Verkehrsstau gefahren wird. 55 
Wenn das Bestimmungsergebnis JA ist, d. h. wenn die maxi- 
male Fahrzeuggeschwindigkeit DRVMAX gleich oder gro- 
Ber als die Fahrzeuggeschwindigkeitsobergrenze #VJAM 
zum Bestimmen des Fahrens in einem Verkehrsstau ist, 
schreitet der Ablauf voran zu Schritt SOI 8. 60 

Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt S015 NEIN 
ist, d. h. wenn die maximale Fahrzeuggeschwindigkeit 
DRVMAX nicht gleich oder groSer als die Fahrzragge- 
schwindigkeitsobergrenze #VJAM ist, genauen wenn das 
Fahrzeug mit einer GeschwincUgkeit fahrt, mit welcher das 65 
Fahrzeug in einem Verkehrsstau fahren kann, schreitet der 
Ablauf voran zu Schritt S0l6. In Schritt S016 wird be- 
stimmt, ob die alauelle Batterie-Restladung OBAT gleich 



oder kleiner a!s ein vorbestimmter Wert #QBJAMST (z. B. 
18 %) ist. Dieser Wert #QBJAMST ist unter Beriicksichti- 
gung einer Hysterese vorbestimmt. Wenn das Bestim- 
mungsergebnis JA ist, d. h. wenn die aktuelle Batterie-Rest- 
ladungQBAT gleich oder kleiner als der vorbestimmte Wert 
#QBJAMST ist, schreitet der Ablauf voran zu Schritt S20. 

Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt SO 16 NEIN 
i^, d. h. wenn die aktuelle BaUerie-Restladung QBAT gro- 
Ber als der vorbestimmte Wert #QBJAMST ist, schreitet der 
Ablauf voratj zu Schritt S017. In Schritt S017 wild be- 
stimmt, ob der aktuelle DrosseliJffnungsgrad TH gleich oder 
kleiner als eine Drosseloffnungsgrad-Obeigrenze #THJAM 
(z. B. 20 Grad) zur Bestinunuag des Fahrens in einem 
kehrsstau ist. Wenn das Besdrnmungseigebnis NEIN ist, 
d, h. wenn dor aktuelle DrosselofiFnungsgrad TH groBer als 
die Gradobej;grenze #THJAM ist, schreitet der Ablauf voran 
z« Schritt S018. 

Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt S017 JA ist, 
d. h, wenn der aktuelle Drosseloffnungsgrad TH gleich oder 
niedriger als die obige Gradobergrenze #TIITAM ist, schrei- 
tet der Ablauf voran zu Schritt SOI 9, bei welchem der Wert 
des Hags F_THJAM (zum Anzeigen des Drosseioffliungs- 
grades, welcher zum Bestimmen des Fahrzustandes in ei- 
nem Verkehrsstau verwendet wird) auf 1 gesetzt wird, Der 
Ablauf schreitet dann voran zu Schritt S020, bei welchem 
der Wert des Flags FJAMST auf 1 gesetzt vrird, und dann 
schreitet der Ablauf voran zu Schritt S022, 

Somit wird abgeschatzt, daB das Fahrzeug in einem Ver- 
kehrsstau fahrt, wenn die maximale Fahrzeuggeschwindig- 
keit DRVMAX (wahrend eines einzelnen Fahrvorgangs) 
kleiner als #VJAM ist und wenn der Drosseloffungsgrad 
gleich Oder kleiner fTHJAM ist. In diesem Falle wird der 
Wert des Flags FJAMST (zum BestimmeD des Fahrzustan- 
des in einem Verkehrsstau) auf 1 ges^t, um einen unnoti- 
gen Verbrauch der in der Batterie 3 gespeicberten Leistung 
(d. h. Bnergie) wahrend des Fahr«is in einem Verkehrsstau 
zu veriiindem. 

Hinzu komrat, daB dann, wenn die maximale Fahrzeugge- 
schwindigkeit DRVMAX (wahrend eines einzdnen Fahr- 
vorgangs) kleiner als #VJAM ist, wenn die Batterie-Restla- 
dung der Batterie 3 gleich oder kleiner als #QB JAMST (ent- 
sprechend dem zweiten vorbestimmleii Wert in der vorlie- 
genden Erfindung) ist, zuviel von der Batterie-Restladung 
der Batterie 3 verbraucht wurde. Somit wird in diesem Fall 
die Bestimmung hinsichtlich des Fahrens in einem Ver- 
kehrsstau iediglich durch Bezugnahme auf die Fahrzeugge- 
schwindigkeit durchgefuhrt, und der Wert des Flags 
FJAMST wird auf 1 gesetzt, um die geladene Energie un- 
verziiglich zuriickzugewinnen. 

Leerlaufmodus 

Im folgenden wird die Steuerung/Regelung des Leerlauf- 
modus mit Bezugnahme auf das in Fig. 6 und 7 gezeigte 
HuBdiagramm erlautert. 

In Schritt S2(X) wird bestimmt, ob der aktuelle Modus der 
Leerlaufritodus ist. Wenn bestimmt wird, daB der aktuelle 
Modus der Leerlaufiaodus ist, schreitet der Ablauf voran zu 
Schritt S202, Wenn in Schritt S200 b^mmt wird, daB der 
aktuelle Modus ein anderer Modus ist, wud in Schritt S201 
ein cndgiiltiger Leeriaufladebefehlswert IDLRGNE auf 0 
gesetzt und der Ablauf schreitet voran zu Schritt S202. 
Dementsprechend wird der Anfangsb^rag des Leerlaufia- 
dens (d. h. des Ladevorgangs im Leerlaufmodus) auf 0 ge- 
s^t, wenn der Leerlaufmodus durch Schalten aus einem 
m(feren Modus (einem anderen als der Leerlaufmodus) star- 
tet. 

In Schritt S202 vrird bestimmt, ob der Wert des Flags 
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FJAMST zum Bestimmen des Fahrzustandes in einem Vfer- 
kehrsstau gleich 1 ist. Wenn das Bestimmungsergebnis JA 
ist, d, h. wenn bestimmt wird, daB das Fahrzeug in einem 
Verkehrsstau fahrt, schreitet der Ablauf voran zu Schritt 
S217, wo die fur das Leeriaufladen geeignete Steuerung/Re- 5 
gelung durchgefiihrt wird (ein ausffihrlicher Ablauf wild 
weiter unten erlautert werden), Die Leerlauflademenge wird 
im Leeriauflademodus in Sciiritt S217 berechnet, dann 
schreitet der Ablauf voran zu Schritt S218. Im Schritt S218 
wird ein Drchmcanentgrenzen-Setzvoigang ausgefuhrL In 10 
diesem Drehmomentgrenzen-SetzvcKgang wird die der Ma- 
schine auferlegte Obergrenze des Drehmoments bestimmt, 
so daB die Maschine wahrend des Leeriaufladens nicht ab- 
gewiirgt wird, 

Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt S202 NEIN 15 
ist, d. h. wenn bestimmt wird, daB das Fahrzeug nicht in ei- 
nem Verltehrsstau fahrt, schreitet der Ablauf votan zu 
Schritt S203, wo bestimmt wird, ob der Wert des Flags 
F_AT 1 ist, Vfenn das Bestimmungsergebnis NEIN ist, d. h. 
wenn bestimmt wird, daS das FaJirzeug ein MX verwendet, 20 
springt der Ablauf zu Schritt S208. Wenn das Bestimmungs- 
ergebnis in Schritt S203 JA ist, d. h. wenn bestimmt wird, 
da(3 das Fahrzeug ein CVT verwendet, dann schreitet der 
Ablauf voran zu Schritt S204. In Schritt S204 wird be- 
stimmt, ob der Wert des Hags F„ATNP (zur Bestimmung 25 
des Gang-eingelegt-Zustands des CVT) gleich 1 ist, 

Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt S204 JA ist, 
d. h, wenn bestimmt wird, daB das CVT sich im N- oder P- 
Bereich befindet, springt der Ablauf zu Schritt S208, Wenn 
das Bestimmungsergebnis in Schritt S204 NEIN ist, d. h. 30 
wenn bestimmt wird, dafi das CVT sich im Gang-eingelegi- 
Zustand befindet, wird im nSchsten Schritt S205 besUmmt, 
ob der vochergehende Wert des obigen Flags F_ATNP, d. h. 
der Flagwert im letzteo (Ablauf-)Duichgang dieses Ablaufs 
1 ist. Wenn das Bestimmungseigebnis JA ist, d. h. wenn b&- 35 
stimjnt wurde, daB sich das CVT im letzten Durchgang im 
N- oder P-Bereich befand, springt der Ablauf zu Schritt 
S214. 

In Schritt S214 wiM der 2feitgeberwErt eines Nicht-Ixer- 
lauftnodus-Auswahlzfiitgebeis TEDLOUT zum Beibehalten 10 
des Nicht-Leerlaufzustands far eine vorbestimmte Zeit auf 
einen vorbestinnnten Wert flMDLOUT gesetzt. Der Ab- 
lauf schreitet dann voran zu Schritt S215, wo der endgultige 
Leerlaufladebefehlswert IDLRGNF auf 0 gesetzt wird, Im 
nachsten Schritt S216 wird der Modus zu einem anderen 45 
Modus (ein anderer als der Leerlaufmodus) geschaltet und 
in Schritt S219 wird der cndgiiltige Ladebefehlswert RE- 
GENF auf den endgiiltigen Ijcerlaufladebefehlswert 
IDLRGNF gesetzt. Ira folgenden Schritt S220 wird der end- 
gtiitige Unterstlitzungsbefehlswert ASTPWRF auf 0 gesetzt. 50 
Der Sleuer/Regelvorgang dieses Ablaufs ist dann vollendel, 

Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt S205 NEIN 
ist, d. h. wenn im letzten Durchgang bestimmt wurde, daS 
sich das CVT im Gang-eingelegt-Zustand befand (im letzten 
Durchgang), wird im nachsten Schritt S206 bestimmt, ob 55 
der Wert des Flags F3KSW gleich 1 ist. Wenn das Bestim- 
mungsergebnis JA lautet, d. h, wenn bestimmt wkd, daB die 
Bremse niedeigcdriickt ist, schreitet der Ablauf vcaran zu 
Schritt S208. Wenn das Bestimmungseigebnis in Schritt 
S206 NEIN ist, d, h. wenn bestimmt wird, daB die Bremse 60 
augenblicklich nicht niedergedriickt ist, schreitet der Ablauf 
voran zu Schritt S207, 

In Schritt S207 wird bestimmt, ob der vorhergehende 
Wert des Flags FJBKSW (d, h, der Flagwert im letzten 
Durchgang) gleich 1 ist. Wenn das Bestimmungsergebnis in 65 
Schritt S207 JA ist, d. h. wenn weiterhin bestimmt wurde, 
daB das Bremspedal niedejgedrfickt war, sjmngt der Ablauf 
zu Schritt S214. Wenn das Besdmmungseigebnis in Schritt 



5207 NEIN ist, d. h. wenn im letzten Durchgang bestimmt 
wurde, daB die Bremse nicht niedergedriickt war, schreitet 
der Ablauf voran zu Schritt S208, 

In Schritt S208 wild bestimmt, ob der Wert des oben er- 
lauterten Flags F^THIDLMG 1 ist. Wenn das Bestimmungs- 
ergebnis NEIN ist, d. h. wenn bestimmt wird, daS die Dros- 
sel vollstandig geschlossen ist, schreitet der Ablauf voran zu 
Schritt S209. Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt 

5208 JA ist, d. h. wenn bestimmt wird, daB die Drossel nicht 
vollstandig geschlossen ist, schreitet der Ablauf voran zu 
Schritt S210. In Schritt S209 wird bestimmt, ob der vorher- 
gehende Wert des Flags F_TH1DLMG im letzten Durch- 
gang 1 isL Wenn das Bestimmungsergebnis NEIN ist, d, h, 
wenn im letzten Durchgang bestimmt wurde, daS die Dros- 
sel volMandig geschbssen war, schreitet der Ablauf voran 
zu Schritt S211. Wenn das Bestimmungseigebnis in Schritt 

5209 JA ist, d. h. wenn im letzten Durchgang bestimmt 
wurde, daB die Drossel nicht vollstandig geschlossen war, 
sjttingt der Ablauf zu Schritt S214. 

Weiterhin wird in Schritt S210 bestimmt, ob der vorher- 
gehende Wert des Flags F_THIDLMG im letzten Durch- 
gang 1 ist, Wenn das Bestimmungsergebnis NEIN ist, d. h. 
wenn im letzten Durcligang bestimmt wurde, daS die Dros- 
sel vollstandig geschlossen war, schreitet der Ablauf voran 
zu Schritt S214.. Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt 

5210 JA ist, d, h, wenn im letzten Durchgang besdmmt 
wurde, daB die Drossel nicht vollstandig geschlossen war, 
springt der Ablauf zu Schritt S213. In Schritt 8211 wird be- 
stimmt, ob der vorhergehende Wert des Flag F_DECFC 1 
ist. Dieser Rag F_DECFC ist vorgesehen, um zu bestim- 
men, ob wahrend einer Verzogerung die Kraftstoflfunterbre- 
chung ausgefUbrt wird, Wenn das Bestimmungseigebnis JA 
ist, d h. wenn der Flagwert 1 ist, wird im nSchsten Schritt 

5212 bestimmt, ob der augenblicidiche Wert des Flags 
FJDBCFC 1 ist. Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt 

5211 NEIN ist, d. h. der Flagwert ist 0, schreitet der Ablauf 
voran zu Schritt S213. 

Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt S212 JA ist, 
d. h. wenn der relevante Flagwert 1 ist, schreitet der Ablauf 
voran zu Sdhritt S213. Wenn das Bestimmungseigebnis in 
Schritt S212 NEIN ist, d. h. wenn der relevante Flagwert 0 
ist, schreitet der Ablauf voran zu SchriU S214, 

In Schritt S213 wird bestimmt, ob der Nicht-Leerlaufmo- 
dus-Auswahlzeitgeber TIDLOUT gleich 0 ist. Wenn das Be- 
stimmungsergebnis JA ist, schreitet der Ablauf voran zu 
Schritt S217, Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt 

5213 NEIN ist, schreitet der Ablauf voran zu Schritt S215, 
Die Batterie 3 kann dementsprechend, wenn der Wert des 

Flags FJAMST 1 ist, unverzuglich und zuverlassig im 
Leeriauflademodus geladen werden, ohne andere im Leer- 
laufmodus enthaltene Bestimmungsprozesse auszufuhren. 

Leeriauflademodus 

Im folgenden wird die Steuemng/liegelung des Leeriauf- 
lademodus mit Bezugnahme auf das FluBdiagramm in Fig. 8 
erlSutert werden. 

Zueist wird in Schritt S300 bestimmt, ob der aktuelle 
SOC (d. h. Batterie-Restladung) QBAT grSBer als ein Soll- 
wert #QBNOB J ist. Dieser SoUwert #QBNOBJ ist unter Be- 
riicksichtuog einer Hysterese vorbestimmt, Wenn das Be- 
stimmungsergebnis JA ist, d. h, wenn der aktuelle SOC 
QBAT gtoB ist, schreitet der Ablauf voran zu Schritt S305, 
wo eine Leerlauflademenge IDLRGN auf 0 gesetzt wird, 
Der Ablauf schreitet dann voran zu Sdiritt S309. 

Wenn das Bestimmungsejgebnis in Schritt S3(X) NEIN 
ist, d. h. wenn der aktuelle SOC QBAT niedrig ist, schreitet 
(fcr Ablauf voran zu Schritt S330, wo bestimnU wird, ob der 
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Wert des Flags F JAMST 1 ist. Wenn das Bratinimungser- 
gebnis im Schritt S3 30 JA ist, d. h. wenn bestimmt wird, daB 
das Fahrzeug in einem Verkehrsstau fahrt, springt der Ab- 
lauf zu Schritt S308 (wird weilerunten erlautert). 

Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt S330 NEIN 5 
ist, scbreitet der Ablauf voran zu Schritt S301, wo bestimmt 
wird, ob der Wert des Hags F„AT 1 ist, Wenn das Bestim- 
mungsergebnis iSiEIN ist, d, h. wenn bestiinmt wird, daB im 
Fahrzeug ein MT eingesetzt ist, springt der Ablauf zu Schritt 
S303. 10 

Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt S30i JA ist, 
d. h. wenn bestimmt wird, daS das Fahrzeug ein CVT ver- 
wendet, schreitet der Ablauf voran zu Schritt S302. In 
Schritt S302 wird bestimmt, ob der Wert des Flags F_ATNP 
(zum Bestimmen des Gang-eingelegt-Zustands des CVT) 1 15 
ist. Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt S302 JA ist, 
d, h. wenn beirtjinmt wird, da8 sich das CVT im N- odsr P- 
Bereich befindet, schreitet der Ablauf voran zu Schritt S303. 

Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt S302 NEIN 
ist, d. h. wenn sich das CVT im Gang-eingelegt-Zustand be- 20 
firrfet, wird im nachsten Schritt S304 bestimmt, ob der Wert 
des Ftegs F_ACC 1 ist. Dieser Hag F_ACC ist vorgesehen, 
um zu bestimmen, ob die Kiimaanlagenkuppiung (Schalter) 
ein ist. Wenn das Bestimmungsergebnis NEIN ist, d. h. 
wenn die Klimaanlagenkupplung aus ist, schreitet der Ab- 25 
lauf voran zu Schritt S307, 

Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt S304 JA ist, 
d. h, wenn die Klimaanlagenkupplung ein ist, schreitet der 
Ablauf voran zu Schritt S306, wo die Leeriauflademenge 
IDLRGN auf elnen Leeriaufladewert #IDLRGNL eines 30 
niedrigen Modus gesetzl ist (d. h, auf ein niedriges Ladungs- 
niveau gesetzt ist). Der Ablauf schreitet dann voran zu 
Schritt S309. 

In Schritt S303 wii'd bestimmt, ob der Wert des Flags 
F_ACC 1 ist. Wenn das Bestimmungsergebnis JA ist, d, h. 35 
wenn die Klimaanlagenkupplung ein ist, schreitet der Ab- 
lauf voran zu Schritt S307, wo die Leeriauflademenge 
IDLRGN auf einen Leeriaufladewert #IDLRGNM eines 
mittleren Modus gesetzt wird (d. h. auf ein mittleres La- 
dungsniveau gesetzt wird). Der Ablauf schreitet dann voran "W 
zu Schritt S309. 

Wenn das Bestinunungseigebnis in Schritt S303 NEDM 
ist, d. h. wenn die Klimaanlagenkupplung aus ist, schreitet 
der Ablauf voran zu Schritt S308, wo die Leeriauflade- 
menge IDLRGN auf einen Leeriaufladewert #IDLRGNH ei- 45 
DBS hohen Modus gesetzt wird (d. h. auf ein hohes Ladungs- 
niveau gesetzt wird). Der Ablauf schreitet dann voran zu 
Schritt S309. Die Leerlaufladenienge IDLRGN wird eben- 
falls dann auf den Leeriaufladewert #IDLRGNH des Iwhen 
Modus gesetzt (d. h, auf ein hohes Ladungsniveau gesetzt), 50 
wenn das Ergebnis im obige Schritt S330 JA ist. 

In Schritt S309 wird eine sehrgeringe Leeriauflademenge 
DIDLRGN auf einen vorbestimmten kleinen Leeriauflade- 
wert #DIDLRGNO gesetzt, dann schreitet der Ablauf voran 
zu Schritt S3 10. In Schritt S 3 10 wird bestimmt, ob ein Leer- 55 
lauflade-Zeitgeberwert TDDLRGN 0 ist. Wenn das Bestim- 
mungsergebnis NEIN ist, d. h. wenn der Leerlaufiade-Zeit- 
geberwert TEDLRGN nicht 0 ist, ist die Durchfuhrung die- 
ses Ablaufs beendet. 

Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt S310 JA ist, 60 
d. h. wenn derLeerlauflade-Zeitgeberwert TIDLRGN 0 ist, 
schreitet der Ablauf voran zu Schritt S311, wo der Leerlauf- 
lade-2^itgeberwert TIDLRGN auf einen vorbestimmten 
kieinen Vei-zogerungszeitgeberwert fflMIDLRGN des 
Leerlaufladens gesetzt wird, dann schreitet der Ablauf voran 65 
zu Schriu S312. In Sdiritt S312 wird bestimmt, ob der oben 
erlauterte endgiiltige Leerlaufladebefehlswert IDLRGNF 
gr^er als die LeerlaufladenKnge IDLRGN ist Wfenn das 



Bestimmungsergebnis JA ist, d. h. wenn der endgiiltige 
Leerlaufladebefehlswert IDLRGNF groBer als die Leeriauf- 
lademenge IDLRGN ist, schreitet der Ablauf zu Schritt 
S315. 

Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt S3 12 NEIN 
ist, d. h. wenn der endgiiltige Leerlaufladebefehlswert 
IDLRGNF gleich oder kleiner als die Leeriauflademenge 
IDLRGN ist, schreitet der Ablauf voran zu Schritt S3 13, wo 
(ter Wert der sebr geringen Leerlaufl^menge DIDLRGN 
zum endgiiltigen Leerlaufiadebefehlswert IDLRGNF ad- 
diert wird, dann schreitet der Ablauf voran zu Schritt S3 14. 

In Schritt S3 14 wird bestiirant, ob der endgiiltige Leer- 
laufladebefehlswert IDLRGNF groBer ais die Leeriauflade- 
menge IDLRGN ist. Wenn das Ergebnis der Bestimmung JA 
ist, d. h. . wenn der endgiiltige Leerlaufladebefehlswert 
IDLRGNF giOBer als die Leeriauflademenge IDLRGN ist, 
schreitet der Ablauf voran zu Schritt S317. 

Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt S3 14 NEIN 
ist, d. h. wenn der endgiiltige Leerlaufladebefehlsvrert 
IDLRGNF gleich oder kieiner als die Leeriauflademenge 
IDLRGN ist, wild die Durchfilhning dieses Ablaufs been- 
det. 

In Schritt S315 win! der Wert der sehr geringen Leeriauf- 
lademenge DIDLRGN vom eiKlgiiUigen Leerlaufladebe- 
fehlswert IDLRGNF subtrahiert, dann schreitet der Ablauf 
v(xw zu Schritt S316. In Schritt S316 wird bestimmt, ob der 
endgiiltige Leerlaufladebefehlswert IDLRGNF kleiner als 
die Leeriauflademenge IDLRGN ist. Wenn das Bestim- 
mungsergebnis NEIN ist, d. h. wenn der endgUldge Leer- 
laufladebefehlswert, IDLRGNF gleich oder groBer als die 
Leeriauflademenge IDLRGN ist, wird dieser Leeriauflade- 
vorgang dieses Ablaufs beendet. 

Wenn das Bestimmungsergebnis in Schritt S316 JA ist, 
schreitet der Ablauf voran zu Schritt S3 17, wo der endgOt- 
tigp Leerlaufiadebefehlswect IDLRGNF auf den Wfert der 
Leeriauflademenge IDLRGN gesetzt wird, dann ist der 
Leerlaufiadevorgang dieses Ablaufs beendet, 

Bei der obigen Ausfiihrungsform, wenn die Batterie- 
Resdadung kleiner als #QBJAM ist, wenn die maximale 
Fabrzeuggeschwindigkeit DRVMAX (wahrend eines ein- 
zelnen Fahrvorgangs vom Start bis Stopp) kleiner als 
#VJAM ist, und wenn der DrosselSffungsgrad gleich oder 
kleiner als #THJAM ist, wM abgeschatzt, daB die in Batte- 
rie 3 gcladene Energie verringert wurde, walirend das Fahr- 
zeug in einem Vsrkehtsstau fuhr. Deshalb wird der Vorgang 
dies Leerlaufladeraodus ausgeftihrt, welcher ein Unterpro- 
gramitt im Vorgang des Leerlaufmodus ist, um die Batterie 3 
zu laden. 

Wenn andererseits die Batterie-Restladung gleich oder 
kleiner als #QBJAMST ist, falls die maximale Fabrzeugge- 
schwindigkeit DRVMAX kleiner als #VJAM ist, wird abge- 
schatzt, daB die in Batterie 3 geladene Energie verringert 
wurde, wahrend das Fahrzeug in einem Verkehrsstau ftihr. 
Deshalb wird der Vorgang des Leerlauflademodus, welcher 
eane Unterroutine bei der Ausfiihrung des Leerlaufmodus 
ist, ungeachtetdes Drosselofifungsgrades ausgeftihrt, um die 
Batterie 3 zu laden. 

ZusStziich fcann der Motorunterstiitzungsbetrieb zum Un- 
terstiitzen der Maschinenleistung eingeschrankt werden 
(d, h. ein niedrigeres Unterstutzungsniveau), indem ein ho- 
herer Schwelienwert gesetzt wird, welcher vorgesehen ist, 
um zu bestimmen, ob der Unterstiitzungsbetrieb gestartet 
vrird, falls die Batterie-Restladung der Batterievorrichtung 
kleiner als ein vorbestimmter Wert ist und fells bestimmt 
vrfrd, dais das Fahrzeug in einem Verkehrsstau fahrt. 

Eine Ausfiihrungsform der vorliegeaden Erfindung 
wurde mit Bezugnahme auf die Zeichnungen erlautert, je- 
doch ist die vorUegende Erfindung nicht auf die AusfSih- 
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rangsform beschrankt. Jede Konstruktionsveranderung bzw. 
Variation ist innerhalb des Rahmens und des Grundgedan- 
kcns der vorliegenden Erfindung ntoglich. 

Es ist ein Steuerfliegelsystem und -verfahren ofFenbart, 
welches auf ein Hybridfahrzeug angeweadet wird, dutch s 
welches eine ubermaUige Abnahme der Balterie-Restladung 
verhindert werden kann, wahrend in einem Verkehrsstau ge- 
fahren wird. Bei dem Verfahren wird die Batterie-ResUa- 
dung der Batterievorrichtung erfaBt; weiterhin wird be- 
stinunt, ob das Fahrzeug in einem Verkehrsstau fShrt; die 10 
Laievorrichtung wird veranlaUt, die Batterievorrichtung zu 
laden, wenn die erfaBteBatterie-Restladung dex Batterievor- 
richtung sich unterhatb eines ersten vorbestimmten Wertes 
befindet, und falls bestimmt wird, daS das Fabrzieug in ei- 
nem Verkehrsstau fahrt. is 

Patentanspriiche 

1. Steuer/Regelsystem eines Hybridfahrzeugs, wobei 
das Hybridfahrzeug iimfaBt: 20 
eine (]Brennkraft-)Maschine (E) und einen Motor (M) 
zum Ausgeben einer Antriebskraft fiir das Fahrzeug; 
eine Batterievorrichtung (3); sowie 

eine Ladevorricbtung (M) zura Laden der Batterievor- 
richtung (3), wobei das Steuer/Regelsystem umfaBt; 25 
einen Batterie-Restladungserfassungsabschnitt (Batte- 
rie-ECU 31) zur Erfassung der Batterie-Restladung 
(QBAT) der Batterievorrichtung (3); 
einen Verkehrsstau-Bestimmungsabschnitt (S105) zur 
Bestimmung, ob das Fahrzeug in einem Verkehrsstau 30 
Mirt; sowie 

einen Steuer/Regelabschnitt, um die Batterievorrich- 
tung (3) (kirch die Ladevoirichtung (M) ladrai zu las^ 
sen, Ms die durch den Batterie-Restladungserfas- 
sungsabschnitt (Batterie-ECU 31) erfaBte Batterie- 35 
Restladung (QBAT) der Batterievorrichtung (3) kleiner 
als ein erster vorbestiramter Wert (#QBJAM) ist, und 
falls der Verkehrsstau-Bestimmungsabschnitt be- 
stimmt, daS das Fahrzeug in einem Verkehrsstau fShrt. 

2. Steuer/Regelsystem nach Anspruch 1, wobei der *) 
Verkehrsstaii-Bestimmungsabschnitt umfaBt: 

einen Maximalgeschwindigkeits^Erfassungsabschnitt 
(HBCU 11) zur Erfassung einer maximal^ Fahrzeug- 
geschwindigkeit PRVMAX) wahrend eines dnzetoen 
Fahrvorgangs vom Start bis zura Stopp des Fahrzeup; 45 
sowie 

etnen DrosselofFnungsgrad-Eifessungsabschnitt (S6) 
zur Erfassung eines DrosselSffiiungsgrades (TH) der 

Maschine (E), und 

wobei der Verkehrsstau-Bestimmungsalschrritt (S105) 50 
bestimmt, dal3 das Fahrzeug in einem Verkdirsstau 
fahrt, falls die maximale Fahrzeuggeschwindigbeit 
(DRVMAX) wahrend eines einzelnen Fahrvorgangs 
gleich Oder kleiner als ein vorbestimmter Wert 
(#VJAM) ist, und falls der Drosseloffnungsgrad (TH) 55 
gleich Oder kleiner als ein vorbestimmter Wert 
(#THJAM) ist. 

3. Steuer/Regelsystem nach Anspruch 1, wobei der 
Verkehrsstau-Bestimmungsabschnitt umfaBt 

einen Maximalgeschwindigkeits-Erfassungsabschnitt 60 
zur Erfassung einer maximaien Fahrzeuggeschwindig- 
keit (DRVMAX) wahrend eines einzelnen Fahrvor- 
gangs vom Start bis zum Stopp des Fahrzeugs, und 
wobei der Verkehrsstau-Bestimmungsabschnitt be- 
stimmt, daB das Fahrzeug in einem Verkehrsstau fahrt, 65 
falls die maximale Fahrzeuggeschwindigkrat 
(DRVMAX) wahrend eines einzehicn Fahrvorgangs 
gleich oder kleiner als ein vorbestimmter Wert 
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(#VJAM) ist und wenn die vom Batterie-Restladungs- 
erfassungsabschnitt (Batterie-ECU 31) erfaBte Batte- 
rie-Restladung (QBAT) der Batterievorrichtung (3) 
gleich oder kleiner als ein zweiler vorbestimmter Wert 
(#QBJAMST) ist, welcher kleiner a!s der erste vorbe- 
stimmte Wert (#QB|AM) ist. 

4. Steuer/Regelsystem nach einem der Anspriiche 1 
bis 3, dadurch gekennzeichtjet, daS, nachdem der Ver- 
kehrsst^-Bestimmungsabschmtt (S105) bestimrat hat, 
daB das Fahrzeug in einem Verkehrsstau fShtt, die Ver- 
kehrsstau-Bestimmung aufgehoben wird, falls die 
FahrzMiggeschwindigkeit (VP) gleich oder groBer als 
edn vorbestimmter Wert (#VJAMC) wird, oder falls die 
Fahrzeuggeschvidndigkeit (VP) kleiner als ein vorbe- 
stimmter Wert (#VJAMC) ist und der Drosseloffiiungs- 
grad (TH) gleich oder groBer als em vorbestimmter 
Wert(#THJAMC)wh:d. 

5. Steuei/Regelsystem nach Anspruch 1, 

dalurch gekennzeichnet, daB der Motor (M) auch als 
die Ladevorricbtung (M) wirkt, und 
daB die Batterievorrichtung (3) Energie speichert, wel- 
che wahrend der Verwendung des Motors (M) als ein 
durch die Maschine (E) angetriebener Generator er- 
zeugt wird, und Energie speichert, welche bei einer 
Verzogerung des Fahrzeugs uber einen durch den Mo- 
tor (M) ausgefuhrten Regenerationsbetrieb wiedesge- 
wonnen wird. 

6. Steuer/Regelsystem nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der Steuer/Regelabschnitt die Aus- 
gabe von Kraft durch den Motor (M) verhindert, falls 
die Batterie-Restladung (QBAT) kleiner als der erste 
vorbestimmte.Wert (#QBJAM) ist und falls bestimmt 
wkd, daB das Fahrzeug in einem Verkehrsstau fShrt 
(S105). 

7. Steuer/Regelsystem nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der Steuer/Regelabschnitt die von 
der Ladevorricbtung (M) aufzubringende Ladungs- 
menge auf ein hohes Ladungsniveau setzt, falls die 
Batterie-Restladung (QBAT) kleiner als der erste vor- 
bestimmte Wert (SQBJAM) ist und falls bestimrat 
wird, daB das Fahrzeug in eioem Verkehrsstau fahrt 
(S105). 

8. Steuer/Regelsystem nach Anspruch 1, dadurch ge- 
kennzeichnet, daB der Steuer/Regelabschnitt die Aus- 
gabe von Kraft durch den Motor einschrankt, falls die 
Batterie-Restladung (QBAT) kleiner als dca: erste vor- 
bestimmte Wert (#QBJAM) ist und falls bestimmt 
wird, daB das Fahrzeug in einem Verkdarsstau Khrt 
(S105). 

9. SteuerfRegelverfahren eines Hybridfahrzeugs, wo- 
bei das Hybridfahrzeug umfaBt; 

eine Breimkraftmaschine (E) und einen Motor (M) zur 
Ausgabe einer Antriebskraft fDr das Fahrzaig; 
eine Batterievorrichtung (3), 
sowie eine Ladevorrichhing (M) zum Laden der Batte- 
rievorrichtung (3), 

wobei das Steuer/Regelverfahren die folgenden 
Schritte umfaBt: 

Erfassen derBsrtterie-Restladung (QBAT) der Batterie- 
vorrichtung (3); 

Bestimmen, ob das Fahrzeug in einem Verkehrsstau 
fahrt; sovrie 

Laden der Batterievorrichtung (3) durch die Ladevor- 
ricbtung (M) fails die erfaBte Batterie-Restladung 
(QBAT) der Batterievorrichtung (3) kleiner ats ein er- 
ster vorbestimmter Wert (#QBJAM) ist und falls be- 
stimmt wird, daS das Fahrzeug in einem Verkehrsstau 
fahrt. 
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10. Steuer/Regelverfahren nach Anspnioh 9, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Schritt des Bestimmens, ob 
das Fahrzeug in einem Verkehrsstau fahrt, folgende 
Schritte umfaBt: 

Erfassen einer maximalen Fahrzeuggeschwlndigkeit 5 
(DRVMAX) wShrend eines einzelnen Falirvorgangs 
vom Start bis zum Stopp des Fahrzeugs; 
Erfassen eines Drosseloffnungsgrades (TH) der Ma- 
schine (E); sowie 

Bestimmen, daB das Fahrzeug in einem Verkehrsstau 10 
fahrt, wenn die maximale Fahrzeuggeschwindigkeit 
(DRVMAX) wahrend eines einzelnen Fahrvorgangs 
gleich Oder kleiner als ein vorbestimmter Wert 
(#VJAM) isf, und falls der DiDsselSffiiangsgrad (TH) 
gleich Oder kleiner als ein vorbestiinmter Wert 15 
(#mJAM)ist. 

11. Steuer/Regelverfehren nach Anspruch 9, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Schritt des Bestimmens, ob 

das Fahrzeug in einem Verkehrsstau fahrt, folgende 
Schritte umfaBt: 20 
Erfassen einer maximalen Fahrzeuggeschwindigkeit 
(DRVMAX) wahrend eines einzelnen Fahrvorgangs 
vom Start bis zum Stopp des Faiirzeugs; sowie 
Bestimmen, daB das Fahrzeug in einem Verkehrsstau 
fahrt, falls die maximale Fahrzeuggeschwindigkeit 25 
(DRVMAX) wahrend eines einzelnen Fahrvorgangs 
gleich oder kleiner als ein vorbestimmter Wert 
(#VJAM) ist, und falls die erfaSte BaUerie-Restladung 
(QBAT) der Batterievcaxichtung (3) gleich oder kleiner 
als ein zweiter vorbestimmter Went (*QBJAMST) ist, 30 
welcher kleiner als der erste vorbestimmte Wert 
(#QBJAM) ist 

12. Steuer/Regelverfahren n^:^ einem der AnsprQche 
9 bis 11, dadurch gekennzeichnet, daS, nachdem der 
Verkehrsstau-Bestimmungsabschnitt (S105) bestimmt 35 
hat, daB das Fahrzeug in einem Verkehrsstau fahrt, die 

Verkelirsslau-Eestimmung aufgehoben wird, falls die 
Fahrzeuggeschwindigkeit (VP) gleich oder grSBer als 
ein vorbestimmter Wert (#VJAMC) ist, oder falls die 
Fahrzeuggeschwindigkeit (VP) kleiner als ein vorbe- 40 
stimrater Wert (#VJAMC) ist und derDrosselofFnungs- 
grad (TH) gleich oder grSBer als ein vorbeslimmter 
Wert (#THJAMC) wird. 

13. Steuer/Regelverfahren nach Anspruch 9, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Motor (M) auch als die Lade- 45 
vorrichtung (M) wirkt, und daB die Batterievorrichtung 
(3) Bnergie speichert, welche wahrend der Verwen- 
dung des Motors (M) als ein durch die Maschine (E) 
angetriebencr Generator eizeugt wird, und Energie 
speichert, welche bei einer Verzogerung des Fahrzeugs 50 
iiber einen durch den Motor (M) ausgeflihrten Regene- 
rationsbetrieb wiedergewonnen wird. 

14. Steuer/Regelverfahren nach Anspruch 9, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Ausgabe von Kraft durch den 
Motor verhindert wird, falls die Batterie-Restladung 55 
(QBAT) kleiner als der erste vorbestimmte Wert 
(#QBJAM) ist und falls bestimmt wird, daS das Fahr- 
zeug in einem \ferkehrsstau fahrt. 

15. Steuer/Regelverfahren nach Anspruch 9, dadurch 
gekennzeichnet, dafJ die durch die Ladevorrichtung 60 
(M) aufzubringeode Ladungsmenge auf ein hohes La- 
dungsniveau gesetzt wird, falls die Batterie-Restladung 
(QBAT) kleiner als der erste vorbestimmte Wert 
(#QBJAM) ist und falls bestimntf wird, daB das Fahr- 
zeug in einem Verkehrsstau fihrt. 6S 

16. StMer/Regelverfahren nach Anspruch 9, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Ausgabe von Kraft durch den 
Motor eingschrankt wird, falls die Batterie-Restladung 



(QBAT) kleiner als der erste vorbestimmte Wert 
(#QBJAM) ist und falls bestimmt wird, daB das Fahr- 
zeug in einem Verkehrsstau fahrt. 
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